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Beschreibung 

Die Erfindung betrifft eine selbstfahrende Weidebe- 
grenzung mil den Mcrkmalen des Gattungslcils des Pa- 
tentanspruchs 1. Aus der DE 25 19 786 Al ist ein Weide- 
5Josiergerat bekannt, das in der Mine des Wanderzaunes 
eine. einen Mast tragende Maschine aufweist. die beim 
Vorwarubewegen die Weidezaunschnur in Weiderich- 
lung bewegt Nachteilig bei diesem GerSt ist jedoch. 
daB dieses nur bei nahezu ebener und rechteckiger Wei- 
defiache funktionsfahig ist Bei Zunahme des Abstandes 
zwischen den beiden seitlichen AuBenzaunen besteht — 
aufgnind des an der Weidezaunschnur angebrachten 
Gewichtes von bis zu 10 kg — die Gefahr, daB die seitli- 
chen AuBenzSune in Richtung zur begrenzten WeideflS- 
che, also nach innen, verformt werden. AuBerdem ist bei 
unebenen, hugligen Geiande ein Umhangen der unteren 
Schnur erforderlich. wodurch der Abstand zum Boden 
so groB werden kann, daB die Tiere unter dem Zaun 
entkommen kdnnen. Daruber hinaus besteht bei diesem 
Weidedosiergerat die Gefahr, daB hochwachsende Hal- 
me einen KurzschluB an der beweglichen Weidezaun- 
schnur verursachen kdnnen. 

Per vorliegenden Erfindung liegt daher die Aufgabe 
zugrunde, eine selbstfahrende Weidebegrenzung mit 
automatischer Anpassung der Wanderzaunl^nge bei 
sich ^ndemden Abstand zwischen den beiden station^* 
ren AuBenzaunen zu schaffcn; gleichzeitig soli sich der 
Wanderzaun hugligen, unebenen Gel^nde so anpassen, 
damit ein Entweichen des Viehs verhindert wind Die 
Aufgabe wind durch die Merkmale des kennzeichnen- 
den Teils des Patentanspruches 1 geldst 

Die vorteilhaften Ausgestaltungen in den Anspriichen 
3 und 4 dienen dazu« die Gefahr eines Kurzschlusses 
durch hochwachsende Halme auszuschlieBea 

Nachstehend wird die Erfmdung anhand mehrerer 
Ausfuhrungsbeispiele erlSutert: 

Fig. I raumliche Darstellung eines ersten selbstfah- 
renden Raupenfahrzeuges. 

Fig. 2 raumliche Darstellung eines zweiten selbstfah- 
renden Raupenfahrzeuges. 

Fig. 3 Draufsicht auf einen Elcktrowcidczaun mit 
gleichbleibendem Abstand zwischen dem zweiten und 
dritten stationaren Zaun sowie mit zwei selbstfahrenden 
Raupenfahrzeugen- 

Fig. 4 Draufsicht auf einen Elektroweidezaun mit in 
Fahrtrichtung zweier selbstfahrender Raupenfahrzeuge 
zunehmenden (durchgehende Linien) und abnehmen- 
dem (strichliert dargcstellt) Abstand zwischen dem 
zweiten und dritten stationaren Zaun. 

Fig. 5 erstes selbstfahrende Raupenfahrzeug (Seiten- 
ansicht in Richtung zweiter stationarer 2Laun) bergauf- 
fahrend mit nicht korrigierter (strichliert dargestellt) 
und korrigierter Pfahlstellung. 

Fig. 6 erstes selbstfahrende Raupenfahrzeug (Ruck- 
ansicht) auf einem in Richtung des zweiten Pfeiles (39) 
abschussigen Gelandes mit nicht korrigierter (strichliert 
dargestellt) und korrigierter PfahlsteUung. 

Fig. 7 Draufsicht auf einen Elektroweidezaun mit fOnf 
selbstfahrenden Raupenfahrzeugea 

Fig. 8 elektrischer Schaltplan fQr ersten selbstfahren- 
den Raupenfahrzeug. 

Ein erstes sclbstf ahrcndes Raupenfahrzeug 4 (Fig. 3) 
weist ein Fahrgestell 8 (Fig. 1) auf, das sich auf ebenem 
Untergrund mittels eines ersten und zweiten Laufban- 
des 9, 10 gemaB erstem Pfeil im Vorwartslauf 23 bewegt 
In dem Fahrgestell sind ein erster und zweiter Motor 17, 
18 zum Antrieb von zwei Rollen 11, 12 des ersten bzw. 



zweiten Laufbandes 9. 10 untergebracht Das erste und 
zweite Laufband wird im Frontbereich jeweils Qber eine 
erste und dritte Rolle 13, 15, 14, 16 gefOhrt, wobei jeweils 
die dritte Rolle 15, 16 der ersten Rolle 13, 14 in Fahrt- 
5 richtung (Vorwartslauf 23) schrag nach oben vorgela- 
gert ist Auf einem Fahrzeugoberbau 19 ist senkrecht 
zur Fahrzeugiangsachse 54 und mittig hinten ein aufra- 
gender Pfahl 20 befestigt Der Pfahl 20 weist in Abstand 
vom Befestigungsort 55 am Fahrzeugoberbau 19 ein 
10 erstes Gelenk 21 auf, das aufgrund einer senkrecht zur 
Fahrzeugiangsachse 54 und senkrecht zum Pfahl 20 an- 
geordneten ersten Gelenkachse 56 eine Pfahlbewegung 
in Richtung Vorwartslauf 23 imd entgegengesetzt er- 
laubt(Fig.5). 

15 Oberhalb des ersten Gelenkes 21 befindet sich in ei- 
nem entsprechenden Abstand ein zweites Gelenk 22. 
Das zweite Gelenk 22 dessen Gelenkachse 57 der Fahr- 
zeugiangsachse 54 gleichgerichtet ist. gestattet dem 
Pfahl 20 eine seitlichc Neigung gemaB einem zweiten 

20 Pfeil 39 und entgegengesetzt (Fig, 6), Durch die Anord- 
nung des ersten und zweiten Gelenkes 21 und 22 ist der 
Pfahl 20 somit nach vier Seiten neigbar. Am Pfahl 20 
befindet sich oberhalb des zweiten Gelenkes 22 ein 
Schaltkasten 24, in dem ein erster und zweiter Nei- 

25 gungsschalter 40, 41 untergebracht ist Auf dem Fahr- 
zeugoberbau 19 ist ein dritter Motor 25 befestigt, der 
cine Stutzwelle 26 treiben kann. Am obercn Ende des 
Pfahles 20 ist ein Quertrager 47 iiber ein drittes Gelenk 
45 befestigt daB dem Quertrager 47 eine Neigungsan- 

30 passung an den Verlauf des Wanderzaunes 6 zwischen 
zwei selbstfahrenden Raupenfahrzeugen erlaubt Ein 
erster Arm 27 des Quertragers 47 ist mit einem ersten 
Isolator 29 zur Halterung der ersten Befestigungsvor- 
richtung 33 zum zweiten stationaren Zaun 2 und einem 

35 diesem zugeordneten ersten Druckschalter 30 ausge- 
stattet Die Befestigungsvorrichtung 33 endet am obe- 
ren Ende des Pfahles 20 und ist dort mit dem Wander* 
zaun 6 elektrisch verbunden. Sie dient zur seitlichen 
Fbcierung des Wanderzaunes 6 bzw. des ersten selbst- 

40 fahrenden Raupenfahrzeuges 4, an einem zweiten sta- 
tionaren Zaun (Rg. 1 und 3). Ein zweiter Arm 28 weist 
einen zweiten Isolator 31 und einen diesem zugeordne- 
ten zweiten Druckschalter 32 auf. Bei Behinderung der 
Befestigungsvorrichtung 33 am stationaren Zaun 2 ver- 

45 hindert der- erste Druckschalter 30 durch sein Offnen 
eine Weiterfahrt des ersten selbstfahrenden Raupen- 
fahrzeugs 4. Wenn das zweite selbstfahrende Raupen- 
fahrzeug 5 an einer Fonbewegung gehindert ist Offnet 
der zweite Druckschalter 32 des ersten selbstfahrenden 

50 Raupenfahrzeuges 4, um ein Zerstdren des Wanderzau- 
nes 6 zu vermeiden. 

Der Fahrzeugoberbau 19 weist an der dem zweiten 
stationaren Zaun 2 zugewandten ersten Seitenkante 48 
eine etwa mittig angeordnete, seitlich schrag nach oben 

55 ausragende Abweisstange 34 zur Befestigung und zum 
Ausstellen einer von einer zweiten Wickelvorrichtung 
43 ausgelenkten Abweisschnur 35 auf, die auBerdem 
uber eine rechtwinklig zum Pfahl 20 in Richtung des 
Vorwartslauf 23 weisende Haltestange 36 gefOhrt und 

60 dann weiter zum nachsten Pfahl 20* eines zweiten 
selbstfahrenden Raupenfahrzeuges 5 geleitet ist Am 
Pfahl 20 ist femer zwischen dem zweiten Gelenk 22 und 
dem Schaltkasten 24 ein vierter Motor 37 befestigt der 
mit einer zeichnerisch nicht nfiher dargestellten Rei- 

65 bungskupplung ausgestattet ist Auf der Welle des vier- 
ten Motors 37 ist eine erste und zweite Wickelvorrich- 
tung 42, 43 fQr den Wanderzaun 6 bzw. die Abweis- 
schnur 35 angeordnet Das erste selbstfahrende Rau- 
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penfahrzeug ist mit einer Schaltuhr 38 und einer die vier 
Motoren 17. 18, 25, 37 betreibenden Batterie 44 ausge- 
stattet 

Ein zweites selbstfahrendes Raupenfahrzeug 5 ist na- 
hezu baugleich (Fig. 2). Gleiche Bauteile werden daher 
nicht noch einmal beschrieben. Spiegelbildlich angeord- 
fcie Bauteile sind mit einem Index versehea Im 
Unterschied zum ersten selbstfahrenden Raupenfahr- 
zeug 4 ist eine zweite Bcfestigungsvorrichtung 33* zum 
dritten stationaren Zaun 3 beim zweiten selbstfahren- 
den Raupenfahrzeug 5 am ersten Arm 28* vorgesehen 
und am ersten Isolator 31* gehaltert, dem ein erster 
Druckschalter 32* zugeordnet ist Der Wanderzaun 6 ist 
mit der Befestigungsvorrichtung elekirisch verbunden 
und an dem zweiten Isolator 29 gehaltert, dem ein zwei- 
ter Druckschalter 30* zugeordnet ist AuBerdem ist eine 
Abweisstange 34* an einer zweiten Seitenkante 53* des 
Fahrzeugoberbaues 19* etwa mittig angebracht und 
ragi seitlich schrSg nach oben aus. Ober sie wird die von 
der zweiten Wickelvorrichtung 43* laufende Abweis- 
schnur 35 gef uhrt Eine Schaltuhr 38 ist bei dem zweiten 
selbstfahrenden Raupenfahrzeug 5 nicht erforderlich. In 
Fig. 3 ist eine umzSunte Weidefiache 7 dargestellt die 
von einem ersten, zweiten und dritten, jeweils aus Wei- 
dezaundraht bestehenden station&ren Zaun 1. 2, 3 und 
von einem Wanderzaun 6 gebildet wird, der mitiels ei- 
nes ersten und zweiten selbstfahrenden Raupenfahrzeu- 
ges (4, 5.) gemaB erstem Pfeil in Vorw^rtslauf 23 bewegt 
wird Zweiter und dritter stationSrer Zaun 2. 3 sind etwa 
parallel zueinander verlaufend. Erster, zweiter und drit- 
ter stationarer Zaun 1, Z 3 sowie Wanderzaun 6 werden 
von einer nicht naher dargestellten Hochspannungs- 
quelle versorgt 

Je nach Abstand zwischen dem zweiten und dritten 
stationaren Zaun 2, 3 und damit je nach Ulnge des Wan- 
derzaunes 6 wird dieser mit zwei oder mehreren selbst- 
fahrenden Raupenfahrzeugen betrieben. Fig. 7 zeigt ei- 
ne Weidebegrenzung, deren Wanderzaun 6 aufgrund 
des groBen Abstandes zwischen dem zweiten und drit- 
ten stationaren Zaun 2, 3 mit funf Raupenfahrzeugen 
betrieben werden muB, Auch bei unebenem GelSnde ist 
der Einsatz von mehreren Raupenfahrzeugen erforder- 
lich, damit sich der Wanderzaun 6 weitgehend dem Ge- 
lande anpaBt um ein Entweichen des Viehs zu verhin- 
dera Ein zwischen dem ersten und zweiten selbstfah- 
renden Raupenfahrzeug 4, 5 in entsprechenden Abstin- 
den zueinander angeordnetes drittes, viertes und fttnftes 
selbstfahrendes Raupenfahrzeug 50, 51, 52 ist jeweils 
nahezu baugleich mit dem ersten selbstfahrenden Rau- 
penfahrzeug 4. Sie besitzen jedoch weder eine Schaltuhr 
38, noch eine erste Befestigungsvorrichtung 33 bzw. 33*, 
noch eine Abweisstange 34 bzw. 34*. 

In Fig. 4 ist eine von einem ersten, zweiten und dritten 
stationaren Zaun 1, Z 3 und von einem Wanderzaun 6 
begrenzte Weidefiache 7 dargestellt Der Wanderzaun 6 
wird mittels eines ersten und zweiten selbstfahrenden 
Raupenfahrzeuges 4, 5 Ifings des zweiten und dritten 
stationaren Zaunes Z 3 bewegt Der Abstand zwischen 
dem zweiten und dritten stationaren Zaunen Z 3 nimmt 
in Fahrtrichtung bei Vorwartslauf 23 (durchgehende LJ. 
nie) taufend zu bzw. ab (strichliert dargestellt). 

Fig. 5 veranschaulicht die Seitenansicht mit Blickrich- 
tung auf die zweite Seitenkante 53 des ersten selbstfah- 
renden Raupenfahrzeuges 4 bei ansteigendem Gelande. 
Normalerweise wurde sich der Pfahl 20 nach ruckwarts 
neigen (strichliert dargestellt). Ober den zweiten Nei- 
gungsschaher 41 wird dem dritten Motor 25. der die 
Stiitzwelle 26 treibt, solange ein StromfluB erlaubt bis 
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der Pfahl 20 aufgrund seines ersten Getenkes 21 so be- 
wegt und aufgerichtet ist, als wtlrde das erste selbstfah- 
rende Raupenfahrzeug Qber ebenes GelSnde fahren. 
Fig. 6 zeigt ein erstes selbstfahrendes Raupenfahr- 
5 zeug 4 in Riickansicht, das sich auf in Richtung des zwei- 
ten Pfeiles 39 seitlich abschtissigem Gelande vorwarts- 
bewegt Der Pfahl 20 wiirde normalerweise die strich- 
liert angedeutete Lage cinnehmen, wenn nicht das zwei- 
te Gelenk 22 vorgesehen ware, das die Pf ahlstellung des 
10 seitlich geneigten Pfahles so korrigieri (Pfahl 20 ausge- 
zogene Linie), als wurde das erste selbstfahrende Rau- 
penfahrzeug 4 iiber ein ebenes Gelande fahren (strich- 
liert gezeichnet). 
Die selbstfahrende Weidebegrenzung mit den selbst- 
15 fahrenden Raupenfahrzeugen arbeitet wie folgi: 

Erlaubt die Schaltuhr 38 beim ersten selbstfahrenden 
Raupenfahrzeug 4 einen StromfluB von der Batterie 44 
zu dem ersten und zweiten Motor 17, 18 so wird das 
erste selbstfahrende Raupenfahrzeug in Bcwegung ge- 
20 setzt Durch die dadurch entstehende Verzerrung des 
Wanderzaunes 6 am zweiten Isolator 29* des zweiten 
selbstfahrenden Raupenfahrzeuges 5, schlieBl der zwei- 
te Druckschalter 30* den Stromkreis zwischen der Bat- 
terie 44 und dem ersten und zweiten Motor 17*, 18*. 
25 Das zweite selbstfahrende Raupenfahrzeug 5 setzt sich 
nun im Geradeauslauf in Bewegung. 

Wird durch auBere oder technische Einfliisse das 
zweite selbstfahrende Raupenfahrzeug 5 am Vorwarts- 
lauf 23 gehindert so off net sich infolge einer Verzerrung 
30 des Wanderzaunes 6 am zweiten Isolator 31 der zweite 
Druckschalter 32 am ersten selbstfahrenden Raupen- 
fahrzeug 4 und unterbricht den StromfluB zu dem ersten 
und zweiten Motor 17, 18. wodurch ein eigenes Zersttt- 
ren des Wanderzaunes 6 durch einen unerwiinschien 
35 Weiterlauf des ersten selbstfahrenden Raupenfahrzeu- 
ges 4 vermieden wird Bei einer Stdrung der Befesti- 
gungsvorrichtung 33 6ffnet sich der erste Druckschalter 
30 und unterbricht den StromfluB zu alien Motoren. 
Diese Unterbrechung findet auch bei einer Stdrung der 
40 Befestigungsvorrichtung 33* am ersten Druckschalter 
32*. des zweiten selbstfahrenden Raupenfahrzeuges 5 
statt Jedes dritte und weitere Raupenfahrzeug ist be- 
ziiglich des ersten und zweiten Druckschahers 32*. 30* 
funktionsgleich mit dem zweiten selbstfahrenden Rau- 
45 penfahrzeuges5. 

Sind mehr als zwei selbstfahrende Raupenfahrzeuge 
zur Fortbewegung des Wanderzaunes 6 aufgrund sehr 
unebenen Geiandes bzw. eines sehr groBen Abstandes 
zwischen dem zweiten und dritten stationaren Zaun Z 3 
50 erforderlich, so starten diese, nachdem sich das erste 
selbstfahrende Raupenfahrzeug 4 in der beschriebenen 
Weise im Geradeauslauf in Bewegung gesetzt hat nach- 
einander bis letztlich das mit dem dritten stationaren 
Zaun 3 verbundene zweite selbstfahrende Raupenfahr- 
55 zeugSinanalogerWeisesianet 

Sich in Fahrtrichtung bei Vorwartslauf 23 vergr6- 
Bemde Abstand zwischen dem zweiten und dritten sta- 
tionaren Zaun Z 3 (Fig. 4) setzt voraus. daB bei Vorrflk- 
ken der selbstfahrenden Raupenfahrzeuge die Lilnge 
60 des Wanderzaunes 6 zunehmen muB. Dies wird folgen- 
dermaBen erreicht: Wahrend der Vorwartsbewegung 
des ersten selbstfahrenden Raupenfahrzeuges 4 neigt 
sich der Pfahl 20 iiber das zweite Gelenk 22 in Richtung 
des mit ihm iiber die erste Befestigungsvorrichtung 33 
65 verbundenem zweiten stationaren Zaunes Z Bedingt 
durch die seitliche Neigung des Pfahles 20 spuh sich 
gegen die Drehrichtung des vicrten Motors 37 die erste 
Wickelvorrichtung 42 des Wanderzaunes 6 ab und der 
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sich der vergrdBernde Abstand zwischen den zweiten bzw. vorgelagert (Fig. 1 bis 4 und 7). Mit der ersten 

und dritten stationSren Zaun 2, 3 bzw. zwischen den Wickelvorrichtung 42 ftir den Wanderzaun 6 ist eine 

Pfahlen 20, 20* des ersten und zweiten selbstfahrenden zweite Wickelvorrichtung 43 fOr die Abweisschnur 35 

Raupenfahrzeuges 4, 5 wird unter gegebencr Schnur- gekoppclt Die zweite Wickelvorrichtung 43 arbeitet, 

spannung ausgeglichen. AuBerdem wird Qber den ersten 5 bei sich andemdem Abstand zwischen dem zweiten und 

Weigungsschalter 40 dem ersten Motor 17 in Verbin- dritten stationaren Zaun 2. 3 in analoger, Weise, wie die 

dung mit einem ersten Widerstand 59 verminderter erste Wickelvorrichtung 42, so daB sich die Lange der 

Strom zugefiihrt, wodurch er in der Drehzahl abfallt und Abweisschnur 35 dem sich Sndemden Abstand automa- 

eine Verzdgerung des ersten Laufbandes 9 hervorruft tisch anpaBt. Um zu verhindem, daB der Pfahl 20 auf- 

(Fig, 8). Die dadurch in Richtung des zweiten stations- 10 grund der Zugkraft des Wanderzaunes 6 infolge des 

ren Zaunes 2 erfolgende Fahrt des ersten selbstfahren- zweiten Gelenkes 22 eine instabile Lage einnimmt und 

den Raupenfahrzeuges 4 bewirkt, daB dieses den Pfahl dadurch den zweiten und dritten Zaun 2, 3 durch den 

20 so lange unterlauft, bis er sich wieder in senkrechter durch ihn ausgeubten Zugs zu stark verformt, ist der 

Stellung befindet und die Stromzufuhrung des ersten vierte Motor 37 oberhalb des zweiten Gelenkes 22 an- 

und zweiten Motors 17, 18 gleichgestelit ist Das zweite 15 geordnet Er wirkt somit iiber die zweite Wickelvorrich- 

selbstfahrende Raupenfahrzeug 5 arbeitet in analoger tung 43 und Abweisstange 34 der instabilen Lage des 

Weise. Pfahles 20 so entgegen, wodurch eine Verformung des 

Bei sich in Fahrtrichtung verringemdem Abstand stationaren Zaunes vermieden wird 

zwischen den zweiten und dritten stationaren Zaun 2, 3 In Fig. 8 ist der Stromverlauf im ersten selbstfahren- 

(Fig. 4 strichliert dargestellt) verkQrzt sich die Lange 20 den Raupenfahrzeug 4 nach Einschalten der Schaltuhr 

des Wanderzaunes 6 dadurch, indem die anfallende 38 dargestellt Von der Batterie 44 flieBt Strom zur 

Schnur l^nge des Wanderzaunes 6 in Drehrichtung des Schaltuhr 38. Nach Einschalten der Schaltuhr 38 flieBt 

vierten Motors 37 mittels erster Aufwickelvorrichtung der Strom iiber den ersten und zweiten Druckschalter 

42 unter Beibehaltung der Vorgegebenen Schnurspan- 30, 32 zum ersten Neigungsschalter 40, wodurch der 

nung aufgenommen wird, Gleichzeitig neigt sich bei 25 erste und zweite Motor 17, 18 mit gleichmaBiger Span- 

Verjiingung des Abstandes zwischen den zweiten und nung versorgt werden. Parallel zu dem Stromkreis 58 

dritten stationaren Zaun 2, 3 der Pfahl 20 des ersten des ersten Neigungsschaltcrs 40 ist vor dem ersten und 

selbstfahrenden Raupenfahrzeuges 4 in Richtung des zweiten Motor 17, 18 ein erster bzw. zweiter Wider- 

zweiten Pfeiles 39. Ober den ersten Neigungsschalter 40 stand 59. 60 geschaltet Bei Betatigung des ersten Nei- 

wird dem zweiten Motor 18 in Verbindung mit einem 30 gungsschalter 40 wird der HauptstromfluB entweder 

zweiten Widerstand 60 verminderter Strom zugefuhrt, zum ersten oder zum zweiten Motor 17, 18 unterbro- 

wodurch er in der Drehzahl abfallt und eine Geschwin- chen, wodurch der erste oder zweite Motor iiber den 

digkeitsherabsetzung des zweiten Laufbandes 10 her- ersten bzw. zweiten Widerstand 59, 60 geringere Span- 

vorruft (Fig. 8). Dadurch bedingi fahrt das erste selbst- nung erhaii und somit in seiner Drehzahl abfallt 

fahrende Raupenfahrzeug 4 in Richtung des dritten sta- 35 Nach dem zweiten Druckschalter 32 fuhrt eine Lei- 

tion^ren Zaunes 3, wobei dieses den Pfahl 20 solange tung zum zweiten Neigungsschalter 41, der den dritten 

unterlauft bis sich dieser in senkrechter Stellung befin- Motor 25 einschalten kann. In Ruhestellung werden bei- 

det Das zweite selbstfahrende Raupenfahrzeug 5 arbei- de Motorenanschliisse des dritten Motors 25 und das 

tet analog. erste und zweite Relais mit Pluspotential beaufschlagt 

Bei in Fahrtrichtung gemafl Vorwartslauf 23 anstei- 40 Der Motor 25 arbeitet nicht das erste und zweite Relais 

gendem Gelande wQrde sich der Pfahl 20 nach rOck- ist gedffnet Bei Betatigung des zweiten Neigungsschal- 

warts ncigcn, was in der Fig. 5 strichliert dargestellt ist ters 41 wird wahl weise je nach Neigungsrichtung des 

Bei in VorwSnslauf 23 abfallendem Gel&nde wiirde der Pfahles 20 der eine oder andere StromfluB zu dem Mo- 

Pf ah! 20 analog eine Vorwartsneigung (nicht dargestellt) tor 25 Ober das erste oder zweite Relais 46. 49 in Minus- 

aufweisen. Um die Senkrechtstellung des Pfahles 20 (im 45 potential geindert Dadurch bedingt lauft der dritte Mo- 

Bezug auf ebenes Geiande) bei unebenem Gelande sich tor 25 solange, bis der zweite Neigungsschalter 41 

zu stellen. wird iiber den zweiten Neigungsschalter 41 gleichschaltet 

der dritte Motor 25 zum Antrieb einer SiOtzwelle 26 Um einen KurzschluB im Schaltmomeni zu vermei- 

angesteuert die den Pfahl 20 mittels des ersten Gelen- den wird dem ersten und zweiten Relais 46, 49 jeweils 

kes 21 in die gewiinschte Senkrechtstellung bringt 50 cine erste und zweite Diode vorgeschaltet, was auch mit 

Fallt bei Vorwartslauf 23 das Gelande in Richtung des einem nicht dargestellten Doppelrelais gemacht werden 

zweiten Pfeiles 39 nach rechts ab (Fig. 1 und 6), so wird konnte. Der vierte Motor 37 ist im Stromkreis nach dem 

der Pfahl 20 wie auf Seite 12 beschrieben, wieder in die ersten und zweiten Druckschalter 30.32 angeordnet um 

gewQnschte Senkrechtstellung gebracht Bei langerer die vorgegebene Schnurspannung fiir den Wanderzaun 

Fahrt auf seitlich abschussigem Gelande wiirde sich das 55 6 bzw. die Abweisschnur 35 in Verbindung mit einer 

erste selbstfahrende Raupenfahrzeug 4 von dem ersten nicht nahcr dargestellten Rutschkupplung zu gewahrlei- 

stationaren Zaun 2 fortbewegen, wodurch der Pfahl 20 sten. 
trotz vorangegangener Korrcktur in die unerwUnschte 

SchrSgsteUung gerat Um dies zu vcrhindem, wird Qber Bczugszeichenliste 

den ersten Neigungsschalter 40 eine Geschwindigkeits- «> 

verminderung des ersten Laufbandes 9 bewirkt, wie auf • Index fur zweites selbstfahrendes Raupenfahrzeug 5 
Seite 14 naher eriautert Das erste selbstfahrende Rau- 
penfahrzeug 4 unterlauft dem Pfahl 20 solange, bis er 1 erster stationarer Zaun 
sich wieder in Senkrechtstellung befindet 2 zweiter stationarer Zaun 
Um beim Vorriicken der selbstfahrenden Raupen- es 3 dritter stationarer Zaun 
fahrzeuge KurzschlUsse an der Hochspannung des 4 erstes selbstfahrendes Raupenfahrzeug 
AVanderzaunes 6 zu verhindem, ist diesem in Bezug auf 5 zweites selbstfahrendes Raupenfahrzeug 
die raumliche Anordnung eine Abweisschnur 35 unter- 6 Wanderzaun 
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7 Weideflache 

8 Fahrgestell 

9 erstes Laufband 
9* ersies Laufband 

to zweites Laufband 
^0* 2weites Laufband 

11 zweite RoUe des ersten Laufbandes 
11* zweite Rolle des ersten Laufbandes 

12 zweite Rolle des zweiten Laufbandes 
12* zweite Rolle des zweiten Laufbandes 

13 erste Rolle des ersten Laufbandes 

14 erste Rolle des zweiten Laufbandes 

15 dritte Rolle des ersten Laufbandes 

16 dritte Rolle des zweiten Laufbandes 

17 erster Motor 

17* erster Motor des zweiten Raupenfahrzeuges 5 

18 zweiter Motor 

18* zweiter Motor des zweiten Raupenfahrzeuges 5 

19 Fahrzeugoberbau 
19* Fahrzeugoberbau 

20 Pfahl 
20* Pfahl 

21 erstes Gelenk 
21* erstes Gelenk 

22 zweites Gelenk 
22* zweites Gelenk 

23 Vorw^rtslauf des Raupenfahrzeuges gem^ zwei- 
tem Pfeil 

24 Schaltkasten 

25 dritter Motor 
25* dritter Motor 

26 Stutzwelle 
26* StQtzwelle 

27 erster Arm des Quenragers 47 
27* erster Arm des Quertragers 47* 

28 zweiter Arm des Quertragers 47 
28* zweiter Arm des Quertragers 47* 

29 erster Isolator 
29* erster Isolator 

30 erster Druckschalter 
30* erster Druckschalter 

31 zweiter Isolator 
31* zweiter Isolator 

32 zweiter Druckschalter 
32* zweiter Druckschalter 

33 Befestigungsvorrichtung zum zweiten station^ren 
Zaun 2 

33* Befestigungsvorrichtung zum dritten stationaren 
Zaun 3 

34 Abweisstange 
34* Abweisstange 

35 Abweisschnur 

36 Haltestange 
36* Haltestange 

37 vierter Motor 
37* vierter Motor 

38 Schaltuhr 

39 zweiter Pfeil 

40 erster Neigungsschalter 
40* erster Neigungsschalter 

41 zweiter Neigungsschalter 
41* zweiter Neigungsschalter 

42 erste Wickclvorrichtung fiir den Wandcrzaun 6 

43 zweite Wickelvorrichtung fur die Abweisschnur 35 

44 Batterie 
44* Batterie 

45 drittes Gelenk 
45* drittes Gelenk 



46 erstes Relais 

47 Quertrager 
47* Quertrager 

48 erste Seitenkante 
5 49 zweites Relais 

50 drittes selbstf ahrendes Raupenfahrzeug 

51 viertes selbstfahrendes Raupenfahrzeug 

52 f unftes selbstfahrendes Raupenfahrzeug 

53 zweite Seitenkante 
10 53* zweite Seitenkante 

54 Fahrzeuglangsachse 
54* Fahrzeuglangsachse 

55 Befestigungsort 
55* Befestigungsort 

15 56 erste Gelenkachse 
56* erste Gelenkachse 

57 zweite Gelenkachse 
57* zweite Gelenkachse 

58 Stromkreis des ersten Neigungsschalter 40 
20 59 erster Widerstand 

60 zweiter Widerstand 

61 erste Diode 

62 zweite Diode 

63 Fahrzeugheck 
25 63* Fahrzeugheck 

Patentanspruche 



30 
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1. Selbstfahrende Weidezaunbegrenzung beste- 
hend aus mehreren stationaren Zaunen und einem 
maschinell begrenzbaren Wanderzaim, dadurch 
gekennzeichnet, daB ein Wanderzaun (6) jeweils 
an einem Quertrager (47) eines senkrecht zur Fahr- 
zeuglangsachse (54) eines ersten und zweiten 
selbstfahrenden Raupenfahrzeuges (4, 5) aufragen- 
den Pfahles (20) befestigt ist. wobei zur Fiihrung 
des Wanderzaunes (6) jeweils ein erster und zwei- 
ter Isolator (30, 32) am ersten bzw. zweiten Arm 
(27, 28) des Quertragers (47) angeordnet sind, dafl 
ein den zweiten und dritten stationaren Zaun (2, 3) 
mittels einer ersten und dazu spiegelbildlich ange- 
ordneten zweiten Befestigungsvorrichtung (33, 
33*) verbinden — dcr Wanderzaun (6) mittels ei- 
nem ersten und zweiten selbstfahrenden Raupen- 
fahrzeug (4. 5) bewegbar ist. wobei nur das erste 
selbstfahrende Raupenfahrzeug (4) eine Schaltuhr 
(38) aufweist da& bei Neigung eines auf jedem 
selbstfahrenden Raupenfahrzeuges (4, 5) gelenkig 
angeordneten Pfahles (20) ein erster oder zweiter 
Neigungsschalter (40, 41) einen StromfluB zu einer 
jeweils zugeordneten Kxaftquelle zuschaltet, die 
den Pfahl (20) wieder in eine Senkrechtstellung 
bringt imd daB bei sich andemdem Abstand zwi- 
schen dem zweiten und dritten stationaren Zaun (2, 
3) die Lange des Wanderzaunes (6) Qber eine erste 
Aufwickelvorrichtung (42) auf- oder abrollbar isL 

2. Selbstfahrende Weidcbcgrcnzung nach An- 
spruch 1, dadurch gekennzeichnet, dafl jeder Pfahl 

(20) beabstandet von seinem Befestigungsort (55) 
ein erstes und ein darOber beabstandet angeordne- 
tes zweites Gelenk (21, 22) aufweist, wobei die 
zweite Gelenkachse (57) des zweiten Gelenkes (22) 
gleichgerichtet zur Langsachse (54) des ersten oder 
zweiten selbstfahrenden Raupenfahrzeuges (4, 5) 
und die erste Gelenkachse (56) des ersten Gelenkes 

(21) rechtwinklig zur Langsachse (54) angeordnet 
ist und daB ein erster Neigungsschalter (40) uber 
den ersten oder zweiten Motor (17, 18) die Ge- 
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schwindigkeil des ersten bzw. zweiten Laufbandes 
(9. 10) und der zweite Neigungsschalter (41) flber 
einen dritten Motor (25) eine Stutzwelle (26) an- 
steuert, um den Pfahl (20) wieder in die Senkrechts- 
lellungzubringcn. 5 

3. Selbstfahrende Weidebegrenzung nach An- 
spruch 1 Oder % dadurch gekennzeichnet. daB un- 
terhalb des Wanderzaunes (6) eine mit einer zwei- 
ten Aufwickelvorrichtung (43) verbundene Abweis- 
schnur (35) dem Wanderzaun (6) vorgelagert is t i o 

4. Selbstfahrende Weidebegrenzung nach An- 
spruch 3. dadurch gekennzeichnet, daB ein vicrter 
Motor (37) der ersten und zweiten Aufwickelvor- 
richtung (42, 43) zugeordnet ist 

5. Selbstfahrende Weidebegrenzung nach An- is 
spruch 4, dadurch gekennzeichnet, daB die Abweis- 
schnur (35) an einer etwa mittig an der ersten und 
zweiten Seitenkanie (48, 53) des ersten bzw. zwei- 
ten Raupenfahrzeuges (4, 5) angebrachten ersten 
und dazu spiegelbildiich angeordneten zweiten Ab- 20 
weisstangc (34, 34*) befestigt und fiber eine recht- 
winklig zum Pfahl (20) in Richtung des Vorwarts- 
lauf (23) weisende Haltestange (36) gef uhrt ist 

6. Selbstfahrende Weidebegrenzung nach An- 
spnich 5, dadurch gekennzeichnet, daB ein vierter 25 
Motor (37) oberhaib des zweiten Gelenkes (22) an- 
geordnet ist 

7. Selbstfahrende Weidebegrenzung nach An- 
spruch 6, dadurch gekennzeichnet, daB mehr als 
zwei selbstfahrende Raupenfahrzeuge (4. 5) zur Be- 30 
wegung des Wanderzaunes (6) eingesetzt werden, 
wobei jedes dritte und weitere selbstfahrende Rau- 
penfahrzeug (50, 51. 52) keine Schaltuhr (38), keine 
Befestigungsvorrichtung (33) und keine Abweis- 
stange(34) aufweist 35 
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